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Selbstfahrendes Grossflachenmahwerk 



(57) Selbstfahrendes Mahwerk zum Ernten von 

Grunfutternniteinerfrontseitigen Mahwerkskombination 
(24,24'), welche wenigstens zwei Maheinheiten (2,2') 
unnfasst, die von einer Arbeits- in eineTranspoitstellung 



verschwenkbarsind, wobei derfrontseitigen IVIahwerks- 

kombination wenigstens eine weitere seitlicli ausladen- 
de Maheinheit (20,20') inn Zwisclienaclisanbauraunn (7) 
des Tragerfalnrzeugs (1) zur VergroBerung der Arbeits- 
breite (17) nachgeordnet ist. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifftein selbstfahrendes Mah- 
werk gemass dem gattungsbildenden Oberbegriff des 
Anspruchs 1 . 

[0002] Es sind selbstfahrende mobile Arbeitsmaschi- 
nen unter dem Begriff selbstfahrende IVIahwerke be- 
kannt, die vomehmlich im Bereich der Landwirtschaft 
zum Emten von Grunf utter eingesetzt werden. Diese 
bestelien im wesentliclien aus dem Tragerfahrzeug mit 
Falnrgestell und motoriscliem Antrieb und den dazuge- 
horigen Antriebskomponenten zur Erzeugung derTrak- 
tionskrafte, dem Fulirerliaus einsclilieBlicli dererforder- 
liclien Lenk- und Steuereinriclitungen, sowie um ein 
mechanisclies aus Getrieben und Gelenkwellen beste- 
hendes Energieverzweigungssystem zum Antrieb der 
eigentliclien Arbeitswerkzeuge, wobei es sicli hierbei 
um IVIalieinlieiten handelt. Dazu zaiilen auch Energie- 
versorgungssysteme elektrisclier und hydraulisclier 
Art, die prinzipiell bei modernen selbstfahrenden Ar- 
beitsmascliinen den Stand derTeclinik mit bestimmen. 
[0003] Erzeugt wird die Gesamtarbeitsbreite von der- 
artigen selbstfalirenden IVIahwerken aus der Kombina- 
tion und dem Zusammenwirken von melireren Maliein- 
heiten, insbesondere durch eine Kombination von 
Front- und Seitenmaliwerken, die als Kreiselmahwerke 
ausgebildet sind. Die Gesamtarbeitsbreite derartiger 
selbstf all render IVlahwerke ergibt sich somit additiv aus 
den Einzelarbeitsbreiten dieser zusammenwirkenden 
Maheinheiten. 

[0004] Dabei sind Kombinationen von IVIaheinlieiten 
bekannt, die aus Front- und Seitenmahwerken beste- 
hen, die beidseitig zur Langsmittelachse des Trager- 
fahrzeugs angeordnetsind. Eine Kombination dieser Art 
kann beispielsweise ausschlieBlicli frontseitig im Fron- 
tanbauraum, oder aucli aufgespalten derart sein, dass 
im Frontanbauraum ausschlieBlich ein Frontmahwerk, 
im Zwischenachsanbauraum beidseitig je ein Seiten- 
mahwerk oder im Heckanbauraum zwei Seitenmahwer- 
ke angebaut sind. 

[0005] Da derartige IVlahwerke wegen der erforderli- 
chen Teilnahme am offentlichen StraBenverkehr auf das 
zulassige StraBentransportprofil beschrankt sind, erge- 
ben sich auch Grenzen hinsichtlich der durch die Kom- 
bination von Mahwerken erzielbaren Arbeitsbreiten, die 
derzeit etwa bei 10 Metern liegen. 
[0006] Dabei mussen derartige selbstfahrende Ar- 
beitsmaschinen durch ihre konstruktive Ausgestaltung 
auch die Voraussetzungen beinhalten, dass sie in den 
verschiedenen Betriebszustanden sicher beherrschbar 
sind, und zwarsowohl, was den Betriebszustand der rei- 
nen Transportfahrt, als auch den wahrend des eigentli- 
chen Arbeitsprozesses anbetrifft. 
[0007] Hier setzt die erfinderische Aufgabenstellung 
an mit dem Ziel, unter den vorgenannten Gesichtspunk- 
ten ein selbstfahrendes Mahwerkzu schaffen, welches 
die bekannten Arbeitsbreiten wesentlich uberschreitet 
und wobei die sichere Beherrschbarkeit trotz der we- 



sentlich vergroBerten Arbeitsbreite gegeben ist. 
Hier stoBt die VergroBerung der Arbeitsbreite im Zuge 
dertechnischen Weiterentwicklung an Grenzen, die mit 
erfinderischen Mittein zu uberwinden sind. Die Uberwin- 

5 dung dieser Grenzen stellt somit einen Quantensprung 
dar, der den Ausgangspunkt der Erfindung darstellt. 
[0008] Aufgabe der Erfindung ist es somit, ein selbst- 
fahrendes Mahwerk als Grossflachenmahwerk zu 
schaffen, welches die Arbeitsbreite bekannter selbst- 

10 fahrender Mahwerke wesentlich uberschreitet, wobei 
der Fokus der erfinderischen Uberlegungen darauf ge- 
richtet ist, die Betriebssicherheit dieses selbstfahrenden 
Mahwerks, sowohl unter Betriebsbedingungen im Mah- 
betrieb, als auch unter den Betriebsbedingungen in der 

15 StraBentransportfahrt zur Teilnahme am offentlichen 
Verkehr, beherrschbar zu machen und somit sicher zu- 
stellen. 

[0009] Gelost wird die Aufgabe der Erfindung mit den 
kennzeichnenden Merkmalen des unabhangigen 
20 Hauptanspruchs. Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen 
der Erfindung sind den abhangigen Anspruchen, der 
Beschreibung und den Figurendarstellungen zu entneh- 
men. 

[0010] Ein selbstfahrendes Mahwerk nach der Erfin- 

25 dung besteht aus einem Tragerfahrzeug mit seitlich im 
Zwischenachsbauraum an Klappgelenken an das Fahr- 
gestell mittels langenveranderbarer Ausleger angelenk- 
ten Seitenmahwerken, die mit einer im Betriebszustand 
des Mahens frontseitig angelenkten Maheinheit und 

30 steuerungstechnisch zusammenarbeiten. 

[001 1 ] Dabei sind die Ausleger der Seitenmahwerke, 
die die Arbeitsbreite uber das bekannte MaB erhohen, 
konstruktiv so ausgestaltet, dass diese Mehrfachfunk- 
tionen in sich bergen, die einerseits im laufenden Be- 

35 triebszustand genutzt werden und die andererseits da- 
zu dienen, diese Seitenmahwerke in das Transportprofil 
fiir den StraBentransport zu uberfuhren. 
[001 2] Dabei sind die Ausleger so gestaltet, dass die- 
se, bedingt durch die Langenveranderbarkeit, in Ihrer 

40 Arbeitsteilung die Seitenmahwerke soweit nach auBen 
positionieren, dass diese unter Berucksichtigung der er- 
forderlichen Uberdeckung die Arbeitsbreite der frontsei- 
tigen Maheinheit etwa um die Summe der beiden Ar- 
beitsbreiten dieser Seitenmahwerke erhoht. Dabei sind 

45 die Seitenmahwerke gleichzeitig mittels eines vertikalen 
Kniegelenks 33 mit etwa vertikaler Drehachse, an dem 
langenveranderbaren Ausleger angelenkt, wobei das 
Kniegelenk 33 zur Ubertragung derfiir die Mitnahme er- 
forderlichen Schleppkraft durch eine Drehmomenten- 

50 stutze iiberbruckt ist. 

[0013] Am freien Ende der jeweiligen langenveran- 
derbaren Ausleger sind dabei diese Seitenmahwerke 
um eine waagerechte fahrtrichtungsparallele Drehach- 
se pendelbar in Drehlagern an diese Ausleger ange- 

55 lenkt. 

[0014] Damit die so angelenkten Seitenmahwerke 

von dem Gewicht ihres langenveranderbaren Auslegers 
undteilweise von ihrem Eigengewicht entlastet werden. 
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wird ein entsprechendes Drehmoment, angreifend um 
die Schwenkachse des Klappgelenks, wirksam, wel- 
ches sich an dem Tragerfahrzeug abstutzt. Somit wird 
ein groBerTell der Gewiclntskrafte von dem Seitenmali- 
werk auf das Tragerfahrzeug ubertragen und somit von 
den Radern desTragerfahrzeugs am Boden abgestutzt. 
In besonders vorteilhafter Weise werden dazu die 
Klappzylinder als Druckmittelzylinder zum verschwen- 
ken der langenveranderbaren Ausleger genutzt, indem 
diese mit einem hydraulischen Restdruck wahrend des 
laufenden Arbeitsprozesses im IVIahbetrieb beauf- 
schlagt werden. Die Erzeugung dieses Restdrucks kann 
beispielsweise durch ein load-sensing - Druckregelven- 
til, beispielsweise ausgebildet als Proportional-Druck- 
ventil, erfolgen. 

[0015] Das in den langenveranderbaren Ausleger in- 
tegrierte mit einem Druckmittelzylinder iiberbruckte ver- 
tikale Kniegelenk kann einerseits genutzt werden als 
Bestandteil einer Uberlastsicherung und damit als An- 
fahrsicherung und andererseits als Kniegelenk, um das 
herum der Ausleger eingeknickt wird um die Transport- 
hohe der Seitenmahwerke im hochgeklappten Zustand 
zu reduzieren. 

[001 6] Im Betriebszustand des Mahens ist der Kolben 
der das vertikale Kniegelenk 33, nachfolgend als Knie- 
gelenk bezeichnet, durch den uberbruckenden Druck- 
mittelzylinder, ausgebildet als Differentialkolbenzylin- 
der, Starr gesetzt. Dieses geschieht zweckmaBigerwei- 
se dadurch, dass die Kolbenstange hydraulisch durch 
ein entsperrbares Doppelruckschlagventil eingespannt 
ist. Um eine Uberlastsicherung zu realisieren kann da- 
bei das Doppelruckschlagventil durch ein Druckbegren- 
zungsventil derart uberbruckt werden, dass bei Anstieg 
des Einspanndrucksiiberein bestimmtes voreingestell- 
tes MaB hinaus das Druckbegrenzungsventil offnet und 
somit die Kolbenstange dann quasi widerstandslos aus- 
weichen kann, so dass das Kniegelenk den Anfahrkraf- 
ten nachgeben kann. 

[0017] Andererseits kann durch gezieltes Betatigen 
eines entsprechenden Wegeventils der das Kniegelenk 
uberbruckende Druckmittelzylinder so angesteuert wer- 
den, dass das Kniegelenk entweder abgewinkelt oder 
gestreckt wird, wobei die gestreckte Lage die Arbeits- 
position und die abgewinkelte Lage die Transportposi- 
tion darstellt. 

[001 8] Des weiteren kann die Langenveranderbarkeit 

des Auslegers, welche beispielsweise durch Ausgestal- 
tung des Auslegers als teleskopierbarer Ausleger er- 
zeugt werden kann, genutzt werden, um Hindernissen 
im auBeren Bereich des Mahwerks auszuweichen ohne 
dass dabei die Fahrspur durch vorubergehende Rich- 
tungsanderungen verlassen werden musste. Derartige 
Hindernisse konnen beispielsweise Zaunpfahle oder 
Strommasten darstellen, die an den Feldrandern aufge- 
stelltsind. Unterstiitz werden kann diese Funktion auch 
beispielsweise durch ein lasergestiitztes Ortungssy- 
stem. 

[0019] Eine weitere vorteilhafte Nutzung der Erfin- 



dung stellt die Moglichkeit dar, die Langenveranderbar- 
keit im laufenden Mahbetrieb dazu zu nutzen, um in Kur- 
venfahrt die auBenliegenden Mahwerke unabhangig 
voneinander quer zur Fahrtrichtung zu verschieben, um 

5 dadurch Streifen ungemahten Futters zu vermeiden. 
[0020] Dieser Vorgang der Querverschiebung kann 
beispielsweise durch Mikroprozessoreinsatz automati- 
siert werden, indem beispielsweise die Achskegelrader 
der Abtriebswellen und/oder die Ausgleichskegelrader 

10 einer oder beider Antriebsachsen des Differentialgetrie- 
bes des Tragerfahrzeugs auf Drehwinkelversatz uber- 
wacht werden. Dieser Drehwinkelversatz kann durch 
entsprechende Drehwinkelerfassungssensoren erfasst 
werden, die wiederum Eingangssignale an eine Aus- 

15 werteeinheit liefern, mittels derer der momentane Kur- 
venradius des Tragerfahrzeugs errechnet wird. 
[0021] Mit dem momentan bekannten Kurvenradius 
der Spur des Tragerfahrzeugs lassen sich die ebenfalls 
momentan erforderlichen Querverschiebungen der an 

20 den langenveranderbaren Auslegern angelenkten Sei- 
tenmahwerke errechnen, die erforderlich sind, um un- 
gemahte Steifen durch Uberdeckungslucken, die ohne 
diese Querverschiebungen entstehen wiirden, zwi- 
schen der frontbauraumseitig im Einsatz befindlichen 

25 Mahkombination und den auBeren Seitenmahwerken 
zu vermeiden. 

[0022] In besonders vorteilhafter Weise sind dazu die 
langenveranderbaren Stellelemente, z.B. druckmittel- 
beaufschlagte Stellzylinder, mit einem WegmeBsensor 

30 ausgestattet, welches eine Aussage liefert iiber den mo- 
mentan eingestellten Istzustand des Stellelements. So- 
mit kann eine Ruckkopplung geschaffen werden zwi- 
schen einer Kontroll- und Steuereinheit, die einerseits 
Uberdeckungslucken vermeidet und die im Randzonen- 

35 bereich Kollisionen mit Hindernissen entgegenwirkt. 
[0023] Auch in Verbindung mit einem Bestandskan- 
tenerkennungssystem (Laserpilot), beispielsweise auf 
der Basis eines Laserstrahlreflektionssystems und ei- 
ner daran gekoppelten Steuerung in Bezug auf die fein- 

40 sensorische Steuerung der Querverschiebung der au- 
Beren Maheinheiten konnen Streifenbildungen durch 
stehen bleiben von ungemahtem Futter verm ieden wer- 
den. 

[0024] Dabei erweiBt es sich als besonderer Vorteil, 
45 wenn Hinter- und Vorderachse des Tragerfahrzeugs un- 
abhangig voneinander gelenkt werden konnen und das 
Tragerfahrzeug im sogenannten Hundegang gefahren 
und gesteuert werden kann. Dieses beinhaltet insbe- 
sondere den Vorteil, wenn der Fahrer nach dem Vorge- 
50 wende die Bestandskante verfehit und dadurch entwe- 
der eine zu geringe eine ungewollte zu groBe Uberdek- 
kungzwischen einerauBeren Maheinheiten und der Be- 
standskante erzielt Dadurch kann der Querversatz des 
Tragerfahrzeugs in Bezug auf die optimale Spuranpas- 
55 sung im Abstand zur Bestandskante auf einer minima- 
len Wegstrecke durchgefuhrt werden. 
[0025] Dabei ist es besonders hilfreich, wenn der 
Steuerstand des Fahrers mit je einem rechts- bzw. links 
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getaktetem Tippschalter, hand — oder fuBbetatigbar, 
ausgestattet ist derart, dass diese es ermoglichen, 
durch einen durch diese Tipptasterausgelosten Steuer- 
impuls nach vorbestimmten Programmablauf unter An- 
wendung des Prinzip der Hundegangsteuerung, das 
Tragerfahrzeug in die jeweils gewtinschte Riclitung 
schnellstmoglich be! minimalenn Fahrweg quer zur 
Fahrtrichtung zu versetzen. 

[0026] Diese Ausgestaltung eines selbstfahrenden 
GroBflacliennnahwerks auf der Basis von langenveran- 
derbaren und steuerbaren seitlicli inn Zwischenachsan- 
bauraum des Tragerfahrzeugs angelenkten Auslegern 
in Verbindung nnit IVIeB- und Steuersystennen, die Aus- 
kunft daruber geben, in welchenn Betriebszustand sich 
das System "Grossflachenmahwerk" befindet, und auf 
welche auBeren Unngebungsparameter das Grossfla- 
chenmaliwerk nnomentan zu reagieren inat, wobei we- 
sentliche Siclierheitsfunktionen von einer Kontrollein- 
lieit inn Sinne eines IViikroprozessors autonnatiscin ge- 
steuert werden, entlasten den Fahrer derart, dass die- 
ser seine Aufnnerksannkeit dem Betriebszustand als 
Ganzes distributiv widnnen kann. 
[0027] Dieses wiederum ernnoglicint sicher belierrsch- 
bare Arbeitsbreiten, die inn Bereicin von etwa 15 nn oder 
groBer liegen, und welclie eine Uberschreltung der der- 
zeit bekannten Arbeitsbreiten um etwa 50 % emnogli- 
clien. 

[0028] Unn eine gute IVlanovrierfaliigkeit des Trager- 
fahrzeugs inn StraBenverkehr sicher zustellen ist es von 
besonderem Vorteil, wenn das Fuhrerhaus des Trager- 
fahrzeugs uber eine Ruckfahreinrichtung verfugt. Dazu 
kann das Fuhrerhaus einschlieBlich des Fuhrerstands 
um 180° geschwenkt werden. 

[0029] Dabei ist das Fuhrerhaus in seine Lage und 
Bezug auf die Fahrtrichtung und in Bezug auf den Be- 
triebszustand des IVIahens im ruckwartigen Bereich des 
Tragerfahrzeugs positioniert und im Bezug auf den Be- 
triebszustand des StraBentransports im vorderen Be- 
reich des Tragerfahrzeugs positioniert. 
[0030] Somit kann, nachdem die IVlaheinheiten in ihre 
Transportposition verklappt worden sind, das Fuhrer- 
haus um 180° verschwenkt werden, so dass sich da- 
durch die Frontkombination nunmehr im StraBentrans- 
port heckseitig am Tragerfahrzeug befindet und die seit- 
lichen IVlaheinheiten sich dabei entgegen der Fahrtrich- 
tung hinterdem Fuhrerhaus befinden. Dadurch bedingt 
ist dem Fahrer im Betriebszustand des IVIahens die 
Sicht auf die vor Ihm liegenden IVlaheinheiten nach vorn 
und zur Seite und im Betriebszustand der StraBentrans- 
portfahrt ebenfalls nach vorn und zur Seite vollig freige- 
geben. 

[0031] Somit stellt die Positionierung des Fuhrerhau- 
ses in Verbindung mit der Ruckfahreinrichtung und in 
Verbindung mit der Positionierung der Frontmaheinhei- 
ten in Verbindung mit der Positionierung der seitlichen 
IVlaheinheiten an langenveranderbaren Auslegern nach 
der Erfindung eine Ausgangssituation als Basis zum si- 
cheren Fuhren von Grossflachenmahwerken sowohl im 



Betriebszustand des Mahbetriebs als auch im Betriebs- 
zustand der StraBentransportfahrt dieser GroBenord- 
nung dar. 

[0032] Damit schafft die Erfindung nicht nur die Vor- 
5 aussetzungen zur Erhohung der Flachenleistung eines 
selbstfahrenden Mahwerks, sondern sie liefert gleicher- 
maBen einen erheblichen Beitrag zur Verbesserung der 
Betriebssicherheitin alien Betriebszustanden, undzwar 
sowohl im Mah- als auch im Transportbetrieb. 

10 

Bezugszeichenliste 
[0033] 

f5 1 Tragerfahrzeug 
2,2' Seitenmaheinheit 

3 Frontmaheinheit 

4 Mahbalken 

5 Aufbereiter 
20 6 Frontanbauraum 

7,7' Zwischenachsanbauraum 
8,8' Vorderachse 

9 Hinterachse 

10 Hauptlangsmittelebene 
25 11 Fahrgestell 

12,12' horizontales Klappgelenk 
13,13' Schwenkachse 

14 Fuhrerhaus 

1 5 Arbeitsbreite 
30 1 6 Arbeitsbreite 

17 Gesamtarbeitsbreite 

18 Uberdeckung 

1 9 Arbeitsbreite 
20,20' Seitenmaheinheit 

35 21,21' langenveranderbarer Ausleger 
22 Gesamtarbeitsbreite 
23,23' Verschiebeweg 
24,24' Frontmahwerkskombination 
25 Teleskopelemente 
40 26 Teleskopelemente 

27 Teleskopelemente 

28 Uberdeckung 

29 Ortungssystem 

30 AuBenkontur 
45 31 Schwenkwinkel 

32 Schwenkwinkel 

33 Kniegelenk 

34 Hindernis 

35 Arbeitskonturbreite 
50 36 Transportkonturbreite 

37 mittlerer Kurvenradius 

38 innerer Uberdeckungsradius 

39 Verschiebung 

40 Hydraulikzylinder 
55 41 Hydraulikzylinder 

42 Hydraulikzylinder 

43 Hydraulikzylinder 

44 Anschlagpunkt 



15 1 
2,2' 
3 
4 
5 

20 6 

IT 
8,8' 

9 

10 
25 11 

12,12' 
13,13' 
14 
15 

30 16 
17 
18 
19 

20,20' 
35 21,21' 
22 

23,23' 

24,24' 

25 
40 26 

27 

28 
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30 
45 31 
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33 

34 

35 
50 36 

37 

38 

39 

40 
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45 Anschlagpunkt 

46 Anschlagpunkt 

47 Anschlagpunkt 

48 Anschlagpunkt 

49 Anschlagpunkt 5 

50 Verschiebung 

51 Wegnriesssystem 

52 Kolbenstange 

53 Kolbenstange 

54 Kolbenstange io 

55 Wegeventil 

56 Wegeventil 

57 Wegeventil 

58 Druckbegrenzungsventil 

F,F' Fahrtrichtung 15 

P Druckleitung 

T Tankleitung 

Fig. 1 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines selbst- 

fahrenden Mahwerks in bekannter Ausfuh- 20 
rung in einer Draufsicht in Arbeitsposition in 
Geradeausfahrt. 

Fig. 2 zeigt ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel eines 

selbstfahrenden Mahwerks in bekannter 25 
Ausfuhrung in einer Draufsicht in Arbeitspo- 
sition in Geradeausfahrt. 

Fig. 3 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks nach der Erfindung in 30 
einer Draufsicht in Arbeitsposition in Gerade- 
ausfahrt. 

Fig. 3a zeigt eine alternative Ausfuh rungsform eines 

selbstfahrenden Mahwerks nach der Erfin- 35 
dung in einer Draufsicht in Arbeitsposition in 
Geradeausfahrt. 

Fig. 3b zeigt einen langenveranderbaren Ausleger 

nach der Erfindung in einer Draufsicht gennaB 40 
Fig. 3 bzw. Fig. 3a in vergroBerter Darstellung 
mit um die Hochachse des Kniegelenks in ge- 
streckter Lage dargestellten auBeren 
Maheinheit. 

45 

Fig. 3c zeigt einen langenveranderbaren Ausleger 
nach der Erfindung gennaB Fig. 3b in einer 
ruckwarts gerichteten abgewinkelten Lage 
dargestellten auBeren Maheinheit. 

50 

Fig. 3d zeigt einen langenveranderbaren Ausleger 
nach der Erfindung gemaB Fig. 3b in einer 
vorwarts gerichteten abgewinkelten Lage 
dargestellten auBeren Maheinheit. 

55 

Fig. 3e zeigt einen langenveranderbaren Ausleger 
nach der Erfindung gennaB Fig. 3b mit in 
Richtung des Fahrgestells verriickter auBe- 



ren Maheinheit. 

Fig. 3f zeigt einen langenveranderbaren Ausleger 
nach der Erfindung gemaB Fig. 3b mit maxi- 
maler in Richtung des Fahrgestells verriick- 
ter auBeren Maheinheit 

Fig. 3g zeigt einen vereinfachten hydraulischen 
Schaltplan zur Steuerung der Hydraulikzylin- 
der des langenveranderbaren Auslegers. 

Fig. 4 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks analog Fig. 3, jedoch 
mit in Richtung des Fahrgestells verriickter 
auBeren Maheinheit gemaB Fig. 3e, welches 
bei unveranderterSpureinem Hindernis aus- 
weicht. 

Fig. 4a zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks analog Fig. 4 in einer 
Kollisionssituation mit einem Hindernis und 
mit abgewinkelter Lage der auBeren Mahein- 
heit gemaB Fig. 3c. 

Fig. 5 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks analog Fig. 3 in einer 
Kurvenfahrt mit korrigierter Uberdeckung. 

Fig. 6 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks analog Fig. 3 in einer 
Zwischenphase zur Verklappung der Seiten- 
maheinheiten in ihre Transportstellung. 

Fig. 7 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks in seiner Endphase 
nach der Uberfiihrung der Seitenmaheinhei- 
ten in ihre Transportposition. 

Fig. 8 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks nach der Erfindung in 
einer Draufsicht in Arbeitsposition in Gerade- 
ausfahrt, wobei die Forderachse des Trager- 
fahrzeugs als Zweifachachse ausgebildet ist. 

Fig. 9 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines selbst- 
fahrenden Mahwerks nach der Erfindung in 
einer Draufsicht in Arbeitsposition in Gerade- 
ausfahrt, wobei die Forderachse des Trager- 
fahrzeugs als Zweifachachse ausgebildet ist 
und beide Achsen soweit auseinander ge- 
riickt sind, dass diese ebenfalls eine Zwi- 
schenachsanbauraum bilden. 

[0034] In Fig. 1 und Fig. 2 sind je ein Ausfiihrungsbei- 
spiel eines selbstfahrenden Mahwerks in bekannter 
Ausfiihrung in Arbeitsstellung und in Geradeausfahrt 
vereinfacht dargestellt. 

[0035] An dem Tragerfahrzeug 1 sind jeweils eine 
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Frontmaheinheit 3 und zwei Seitenmaheinheiten 2,2' 
angebaut, die in ihrer Gesamtiieit eine IVIahwerkskonn- 
bination 24 bilden. Die Front- und Seitenmahwerke sind 
als Kreiselmahwerke dargestellt, deren Mahscheiben in 
IVIalibalken 4 umlaufend angetrieben gelagert sind und 
an denen ein Aufbereiter 5 entgegen der Falirricintung 
F riickwartig nachgeordnet ist. 

[0036] In Fig.1 sind die Seitennnahwerke als Seiten- 
nnaheinheiten 2,2' zwischen der Vorderachse 8 und der 
Hinterachse 9, und somit im Zwisclienaclisbauraunn 7, 
synnnnetriscli zur lotrechten Hauptiangsnnittelebene 10 
des Tragerfahrzeugs 1 an Klappgelenken 12,12' mit um 
etwa in Fahrtrichtung weisende Schwenkachsen13,13' 
an das Fahrgestell 11 angelenkt. 
[0037] In Fig. 2 sind die Seitennnaliwerke als Seiten- 
maheinheiten 2,2' einschlieBlich der Frontnnaheinheit 3 
vor der Vorderachse 8 und damit inn Frontanbauraunn 7 
des Tragerfahrzeugs 1 an Klappgelenken 12,12' nnit unn 
etwa in Fahrtrichtung weisende Schwenkachsen 13,13' 
an das Fahrgestell 11 angelenkt. Die Gesamtarbeits- 
breite 1 7 des selbstfahrenden Mahwerks ergibt sich aus 
der Summe der Arbeitsbreiten 15,16,16' abzuglich der 
Uberdeckungen 18,18'. 

[0038] Fig. 3 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
selbstfahrenden Mahwerks nach der Erfindung in einer 
Draufsichtin Arbeitsposition in Geradeausfahrt nnit einer 
gegenuber den Ausfiihrungsfornnen gennaB Fig.1 und 
Fig. 2 wesentlich vergroBerten Gesamtarbeitsbreite 22. 
Diese VergroBerung wird erreicht, indenn der Mah- 
werkskombination, wie unter Fig.1 und Fig. 2 darge- 
stellt, als Frontmahwerkskombination 24 nnit den 
Maheinheiten 2, 2', 3 in gestaffelter Anordnung hinterein- 
anderliegend zusannnnengefasst, zwei weitere Seiten- 
nnaheinheiten 20,20' seitlich ausladend nachgeordnet 
sind. Fig. 3a zeigt eine Frontnnahwerkskonnbination 24' 
bestehend aus zwei Maheinheiten 2,2' in Reihe neben- 
einander liegend. 

[0039] Dabei sind die Seitennnaheinheiten 20,20' inn 
Zwischenachsbauraum 9 des Tragerfahrzeugs 1 mit 
langenveranderbaren Auslegern 21 ,21' an das Fahrge- 
stell 11 mittels Klappgelenke verschwenkbar um deren 
Schwenkachsen 13,13' angelenkt. Die langenverander- 
baren Ausleger21 ,21 ' ermoglichen es somit, diezusatz- 
lichen Seitenmaheinheiten 20,20' in gestaffelter Anord- 
nung auBerhalb der Gesamtarbeitsbreite 17 in entge- 
gengesetzter Richtung der Fahrtrichtung F hinter der 
Mahwerkskombination 24 anzuordnen. 
[0040] In Fig. 3b istder langenveranderbare Ausleger 
nach der Erfindung in einer Draufsicht gemaB Fig. 3 in 
vergroBerter Darstellung und teilweise im Horizontal- 
schnitt dargestellt. 

[0041] Die langenveranderbaren Ausleger 21,21' 
werden in dem Ausfuhrungsbeispiel gemaB Fig. 3 und 
Fig. 3b durch 2-fach teleskopierbare Auslegerarme ge- 
bildet, die aus den Teleskopelementen 25,26,27 beste- 
hen und deren Verschiebeweg 23,23' durch Ein- oder 
Ausfahren der Teleskopelemente 26,27 gebildet wird. 
Die Teleskopelemente 25,26,27 konnen dabei z.B. 



durch ineinander greifende Polygon-Hohlprofile, bei- 
spielsweise Vierkant- oder Achtkant-Hohlprofile, gebil- 
det werden. Diese beinhalten den Vorteil, dass sie un- 
tereinander eine Verdrehsicherung um die Langsachse 

5 ihres Profils beinhalten. 

[0042] Die Stellantriebe der Teleskopik werden gebil- 
det durch Druckmittelzylinder, die als Hydraulikzylinder 
40 und 41 ausgebildet sind und die in den Anschlag- 
punkten 44,45 bzw. 46,47 die Teleskopelemente 

10 25,26,27 untereinander verschiebbar miteinander ver- 
binden. Die Hydraulikzylinder 40 und 41 sind dabei als 
Differentialkolbenzylinder ausgebildet. 
[0043] In einer besonders vorteilhaften Ausgestal- 
tung befindet sich der Hydraulikzylinder 40 zum Ein- 

15 Oder Ausfahren des auBeren Teleskopelements 27, im 
Innenraum der Teleskopelemente 25,26,27 des jeweili- 
gen langenveranderbaren Auslegers 21 ,21', wobei die- 
ser Hydraulikzylinder gleichzeitig mit einem Wegauf- 
nehmer als Wegmesssystem 50 ausgestattet ist. Dieses 

20 kann dann einer Auswerteeinheit, beispielsweise einer 
Mikroprozessor gestutzten Steuerung, Eingangssigna- 
le fur automatisierbare Steuerungsablaufe in Bezug auf 
die Kontrolle der Arbeitsbreite 22 oder zum Ausweichen 
von Hindernissen 34 oder zur Kontrolle der Uberdek- 

25 kung 28,28' der Arbeitsbreiten liefern. Diese kann auch 
dazu genutzt werden, um dem Fahrer auf einer Anzei- 
geeinheit im Fuhrerhaus 14 Auskunft uber die momen- 
tane Lage der jeweiligen Seitenmaheinheiten 20,20' in 
Bezug auf die Arbeitsbreite 22 zu geben. Dabei stutzt 

30 sich der Hydraulikzylinder 40 direkt oder indirekt in sei- 
nem Anschlagpunkt 44 an dem horizontalen Klappge- 
lenk 12,12' und damit am Fahrgestell 11 ab. 
[0044] Der Stellantrieb fur das zweite Teleskopele- 
ment 26,26' wird von zwei weiteren Hydraulikzylindern 

35 41 , die auBerhalb derTeleskopelemente 25,26 bzw. 25', 
26' parallel zu deren Langsachsen in den Anschlag- 
punkten 46,47 angeschlagen sind gebildet. Auch diese 
Hydraulikzylinder 41 stutzen sich in ihren Anschlag- 
punkten 46 direkt oder indirekt an dem horizontalen 

40 Klappgelenk 12,12' und damit am Fahrgestell 11 ab. 
[0045] Fig. 3c zeigt einen langenveranderbaren Aus- 
leger nach der Erfindung gemaB Fig. 3b in einer ruck- 
warts gerichteten, um den Schwenkwinkel 31 abgewin- 
kelten auBeren Maheinheit. Die Abwinkelung erfolgt da- 

45 bei um die Hochachse des Kniegelenks 33. Diese Ab- 
winkelung ist dann moglich, wenn eine Langenveran de- 
rung der das Kniegelenks 33 uberbriickenden Drehmo- 
mentenstiitze, in diesem Ausfuhrungsbeispiel ausgebil- 
det als Hydraulikzylinder, erfolgen kann. Die Drehmo- 

50 mentenstutze ist dabei als Zweifach-Hydraulikzylinder 
ausgebildet, d.h. zwei Hydraulikzylinder 42 und 43 sind 
in einem ihnen gemeinsamen Gehause untergebracht, 
wobei die beiden kolbenseitigen Druckmittelraume 
durch eine Trennwand voneinander getrennt ist. Beide 

55 Kolbenstangen liegen dabei in der selben Langsachse 
und sind in den Anschlagpunkten 48 und 49 zum einen 
an dem Teleskopelement 27 und zum anderen an der 
Maheinheit 20 angeschlagen. Diese konstruktive Aus- 
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fuhrung eriaubt eine unabhangige Ansteuerung beider 
so miteinander verbundener Hydraulikzylinder 42 und 
43. In der dargestellten Lage ist die Kolbenstange des 
Hydraulikzylinders 43 ausgefahren, wahrend dessen 
die Kolbenstange des Hydraulikzylinders 42 eine ge- 
genuber der Figurendarstellung Fig. 3b unveranderte 
Lage beibehalten hat. 

[0046] Fig. 3d zeigt einen langenveranderbaren Aus- 
leger nach der Erfindung gemaB Fig. 3b in einer vor- 

warts gerichteten, um den Schwenkwinkel 32 abgewin- 
kelten, auBeren Maheinheit. Die Abwinkelung erfolgt 
dabei um die Hochachse des Kniegelenks 33. Diese Ab- 
winkelung ist dann moglich, wenn eine Langenverande- 
rung der das Kniegelenks 33 uberbruckenden Drehmo- 
mentenstutze, ausgebildet als Hydraulikzylinder 42 und 
43 , wie unter Fig. 3c beschrieben, moglich ist. In der 
dargestellten Lage ist die Kolbenstange des Hydraulik- 
zylinders 42 eingefahren, wahren dessen die Kolben- 
stange des Hydraulikzylinders 43 eine gegenuber der 
Figurendarstellung Fig. 3b unveranderte Lage beibehal- 
ten hat. 

[0047] Fig. 3e zeigt einen langenveranderbaren Aus- 
Ieger21 nach der Erfindung gemaB Fig. 3b mit in Rich- 
tung des Fahrgestells 1 1 um den Verschiebeweg 50 ver- 
ruckten auBeren Maheinheit. Diese Verschiebung wur- 

de erzeugt, indem die Kolbenstange 52 des Hydraulik- 
zylinders 40 um eben den Betrag des Verschiebewegs 
50 eingefahren wurde. 

[0048] Fig. 3f zeigt einen langenveranderbaren Aus- 
Ieger21 nach der Erfindung gemaB Fig. 3b mit in Rich- 
tung des Fahrgestells 11 um den maximal moglichen 
Verschiebeweg 50 verruckten auBeren Maheinheit. Die- 
se Verschiebung wurde erzeugt, indem die Kolbenstan- 
ge 52 des Hydraulikzylinders 40 um den maximalen Be- 
trag seines Verschiebewegs und indem die Kolbenstan- 
gen 53 der Hydraulikzylinder 41 ebenfalls um den ma- 
ximalen Betrag ihres Verschiebewegs eingefahren wur- 
den. Diese Summe der maximalen Verschiebewege der 
Kolbenstangen 52 und 53 ergibt somit den maximalen 
Verschiebeweg 23 eines Seitenmahwerks 20 bzw. 20'. 
[0049] Fig. 3g zeigt einen vereinfachten hydrauli- 
schen Schaltplan zur Steuerung der Hydraulikzylinder 
des langenveranderbaren Auslegers 21 gemaB Fig. 3b. 
Gesteuert werden die Hydraulikzylinder 40,41 ,42,43 in 
ihren Bewegungen von den Wegeventilen 55,56,57. Die 
Kobenstange 52 des Hydraulikzylinders 40 ist dabei mit 
einem Wegmesssystem gekoppelt, welches Aufschluss 
uber die momentane Lage der AuBenmaheinheit liefert 
und welches ein Eingangssignal zur Steuerung der 
Uberdeckung 28 liefert. Die Kolbenstange 43 ist mittels 
des Druckbegrenzungsventils 58 hydraulisch einge- 
spannt und dient als Uberlastsicherung im Falle der Kol- 
lision mit Hindernissen 34. Analog gilt diese Steuerung 
auch fur den Ausleger 21 ' der gegenuber liegenden Sei- 
te. 

[0050] Fig. 4 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
selbstfahrenden Mahwerks analog Fig. 3, jedoch mit in 
Richtung des Fahrgestells verruckten auBeren Mahein- 



heit gemaB Beschreibung unter Fig. 3e bzw. Fig. 3f , wel- 
ches bei unveranderter Spur einem Hindernis 34 aus- 
weicht. Dabei ist die Kontur 30 der auBeren Mahwerks- 
einheit 20 der maximalen Gesamtarbeitsbreite 22 ange- 

5 deutet. 

[0051] Fig. 4a zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
selbstfahrenden Mahwerks analog Fig.4 in einer Kolli- 
sionssituation mit einem Hindernis 34 mit abgewinkelter 
Lage im Sinne einer Anfahr- Uberlastsicherung der au- 

10 Beren Maheinheit gemaB Beschreibung unter Fig. 3c. 
[0052] Fig. 5 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
selbstfahrenden Mahwerks analog Beschreibung ge- 
maB Fig. 3, allerdings in einer Kurvenfahrt mit korrigier- 
ter Uberdeckung 28'. Bedingt durch den momentanen 

15 mittleren Kurvenradius 37 der Spur des Tragerfahr- 
zeugs 1 ist eine Korrektur der Uberdeckung 28' um den 
Betrag der Verschiebung 39 erforderlich, so dass sich 
nunmehr die Uberdeckung einstellt. Diese Korrektur ist 
deshalb erforderlich, damit, bedingt durch die Bewe- 

20 gung der inneren Schneidwerkzeuge auf dem Uberdek- 
kungsradius 38, keine Uberdeckungslucke entsteht, 
welche im Falle einer Nichtkorrektur wahrend der Kur- 
venfahrt einen ungemahten Streifen im Ubergangsbe- 
reich zwischen den Maheinheiten 2' und 20' entstehen 

25 lassen wurde. 

[0053] Fig. 6 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
selbstfahrenden Mahwerks analog der Beschreibung 
unter Fig. 3 in einer Zwischenphase zur Verklappung 
derSeitenmaheinheiten in ihreTransportstellung. Dabei 

30 ist die AuBenmaheinheit 20 bereits um die Hochachse 
des Kniegelenks um den Schwenkwinkel 32, um etwa 
90°, verschwenkt, wie dieses bereits unter Fig. 3d dar- 
gestellt und beschrieben ist. 

[0054] Fig. 7 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 

35 selbstfahrenden Mahwerks analog der Beschreibung 
unter Fig. 3 in seiner Endphase nach der Uberfuhrung 
der Seitenmaheinheiten 2,2 und 20,20' in ihre Trans- 
portposition in einer Draufsicht. Dazu wurden auch die 
Seitenmaheinheiten 2,2 um ihre etwa in Fahrtrichtung 

40 weisenden Schwenkachsen 13,13' ihrer horizontalen 
Klappgelenke 12 und die Seitenmaheinheiten 20,20' 2 
ebenfalls um ihre etwa in Fahrtrichtung weisenden 
Schwenkachsen 13,1 3' ihrer horizontalen Klappgelenke 
12 nach oben in an sich bekannter weise von Hydrau- 

45 likzy Under verschwenkt. 

[0055] Nach dem Verklappungsvorgang kann das 
Fuhrerhaus 14, bedingt durch seine Ruckf ah rein rich- 
tung um 180° verschwenkt werden, so dass die Fahrt- 
richtung F' als Fahrtrichtung fur den StraBentransport 

50 nunmehr entgegengesetzt der Fahrtrichtung F in Ar- 
beitsstellung gerichtet ist. Durch diesen Verklappungs- 
vorgang kann die Arbeitskonturbreite 35 auf die Trans- 
portkonturbreite 36 reduziert werden. 
[0056] Bedingt durch die Steuerbarkeit der Langen- 

55 veranderbarkeit der Ausleger 21 ,21 auch im Betriebs- 
zustand des Mahens kann die Uberdeckung 28,28' so- 
mit durch Beaufschlagung der Hydraulikzylinder 40 und 
in erweiterter Form durch gleichzeitige oder nichtgleich- 
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zeitige Beaufschlagung der Hydraulikzylinder 41 korri- 
giert, d.h. gesteuert und eingestellt werden. 
[0057] Dieses beinhaltet insbesondere in der Gerade- 
ausfahrt den Vorteil, dass die Uberdeckung 28,28 mini- 
mal gehalten werden kann, welches zu einer groBeren 
Flaclnenleistung und damit zur Verbesserung der Wirt- 
schaftliclikeit des selbstfahrenden Mahwerks beitragt. 
Die Steuerung der langenveranderbaren Ausleger kann 
sowohl manuell als auch automatisch erfolgen. In be- 
sonders vorteilhafter Weise kann diese Uberdeckungs- 
steuerung von einem mikroprozessorgestutzten Regel- 
kreis ubernommen werden, welclier von einem Or- 
tungssystem 29 zur Hinderniserkennung unterstiitzt 
wird. 

[0058] Ein derartiges Ortungssystem 29 kann bei- 
spielsweise einen Laserstralildetektor beinlialten, der 
innerlialb des Erfassungsbereiches Hindernisse er- 

kennt und lokalisieren kann. 

[0059] Dieses ist besonders dann von Vorteil, wenn 
es um das Freimahen von Feldrandern geht, da auf 
Grund der groBen Entfernung vom Fahrersitz zu den 
AuBenbereichen die Abstande zwischen der AuBen- 
kontur 30 der Seitenmaheinheiten 20,20' und den Hin- 
dernissen 34 oft nicht sicher eingeschatzt werden kon- 
nen. Um dann aber Kollisionen zu vermeiden, wird in 
der Praxis ein entsprechend groBer Sicherheitsabstand 
vom Hindernis, z.B. ein Begrenzungspfahl, eingehalten, 
welches zur Folge hat, das mehr ungemahtes Futter 
stehen bleibt. 

[0060] Beim Einsatz derartiger Ortungssysteme 29 in 
Verbindung mit gesteuerter und/oder geregelter Quer- 
verschiebung von langenveranderbaren Auslegern 
nach der Erfindung konnen dann derartige Hindernisse 
relativ nah umfahren werden, ohne dass zu befiirchten 
ist, dass diese beruhrt werden. 

[0061] Sollte es dennoch zu einer Kollision kommen, 
so kann die betroffene Seitemaheinheit 20 oder 21 ' un- 
ter auBerer Krafteinwirkung riickwartig um einen 
Schwenkwinkel 31 um die Hochachse des Kniegelenks 
33 ausweichen. 

[0062] Ebenfalls konnen bei Kurvenfahrten Uberdek- 
kungslucken zwischen den Maheinheiten 2,20 bzw. 2', 
20' durch automatische Steuerung durch einen Regel- 
kreis vermieden werden. Dazu wird erfindungsgemaB 
vorgeschlagen, beispielsweise den Drehwinkelversatz 
zwischen Achs- und Ausgleichskegelradern des Diffe- 
rentialgetriebes eineroder beider Antriebsachsen in der 
Vorderachse 8 und/oder Hinterachse 9 mittels Drehwin- 
kelerfassungssensoren zu erfassen und um aus diesen 
den momentanen mittleren Kurvenradius der Spur des 
Tragerfahrzeugs 1 zu errechnen. 
[0063] Daraus wiederum konnen die erforderlichen 
Uberdeckungskorrekturen bei Kurvenfahrten errechnet 
werden, welche dann automatisch von den Stellantrie- 
benz.B. den Hydraulikzylinder 40,41 derQuerverschie- 
bung vorgenommen werden. Dabei liefert ein Weg- 
messsystem 51 die erforderliche Ruckkopplung im Sin- 
ne einer Regelstrecke zum Vergleich von Ist- und Soll- 



wert der Uberdeckungen 28,28'. 
[0064] Ebenfalls kann ein Ortungssystem 29 in glei- 
cher Weise zur Erfassung der Bestandskante des zu 
mahenden Futters dienen, wodurch eine automatische 
5 Lenkung des Tragerfahrzeugs realisiert werden kann in 
deren Regelkreislauf die Querverschiebung der Seite- 
maheinheit 20 Oder 21' ebenfalls eingebunden sein 
kann. 

[0065] Fig. 8 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 

10 selbstfahrenden Mahwerks 1 nach der Erfindung in ei- 
ner Draufsicht in Arbeitsposition in Geradeausfahrt, wo- 
bei die Forderachse des Tragerfahrzeugs als Zwei- 
fachachse 8,8' ausgebildet ist. Diese Ausgesttaltung 
dient insbesondere der Reduzierung der Achslasten 

15 und damit zur Reduzierung der Radaufstandskrafte, 
welches zur Schonung der Grasnabe beitragt. 
[0066] Fig. 9 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
selbstfahrenden Mahwerks 1 nach der Erfindung in ei- 
ner Draufsicht in Arbeitsposition in Geradeausfahrt, wo- 

20 bei die Forderachse 8,8' des Tragerfahrzeugs als Zwei- 
fachachse ausgebildet ist und beide Radachsen 8,8' so- 
weit auseinander geriickt sind, dass sie eine weiteren 
eine Zwischenachsanbauraum 7' bilden, in dem weitere 
Seitenmahwerke 20,20' an das Tragerfahrzeug 1 ange- 

25 lenkt werden konnen 

[0067] Die Anwendungspraxis der Erfindung zeigt, 
dass sich ein besonders wirtschaftlicher Betrieb eines 
derartigen selbstfahrenden Mahwerks mit einer Front- 
mahwerkskombination 24 in Verbindung mit zwei Sei- 

30 tenmaheinheiten 20,20' dann ergibt, wenn die Gesamt- 
arbeitsbreite (22) etwa im Bereich von 1 3 bis 1 5 Metern, 
vorzugsweise etwa bei 14 Meter liegt, wohingegen bei 
einem selbstfahrenden Mahwerk mit einer Frontmah- 
werkskombination 24' in Verbindung mit zwei Seiten- 

35 maheinheiten 20,20' gemaB Fig. 3 eine besonders wirt- 
schaftliche Gesamtarbeitsbreite (22) etwa im Bereich 
von 1 0 bis 1 3 Metern, vorzugsweise etwa bei 1 1 ,50 Me- 
ter liegt. 

[0068] Eine weitere Steigerung der Gesamtarbeits- 
40 breite 22 gemaB Fig. 9 ist moglich mit einer Frontmah- 
werkskombination 24,24' mit insgesamtvierSeitenmah- 
werken 20,20', wobei zwei Mahwerke 20,20' im Zwi- 
schenachsanbauraum 7 zwischen den Vorderachsen 8 
und 8', und zwei weitere Mahwerke 20,20' im Zwischen- 
45 achsanbauraum 7 zwischen den Vorderachse 8' und 9 
mittels langenveranderbarer Auslegern 21,21' an das 
Tragerfahrzeug 1 angelenkt sind. Die so erzielbare Ge- 
samtarbeitsbreite 22 liegt etwa innerhalb des Bereichs 
von 15 bis 20 Metern, vorzugsweise etwa bei 17,5 Me- 
50 tern. 

[0069] Eine Frontmahwerkskombination in Verbin- 
dung mit der Erfindung kann grundsatzlich aber auch 
aus mehreren in Reihe liegenden Maheinheiten beste- 
hen, beispielsweise aus drei nebeneinander liegenden 
55 Maheinheiten 2, 2', 3, die dann fur den StraBentransport 
ebenfalls in eine gunstigereTransportposition uberfuhrt 
werden konnen. 
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Patentanspruche 

1 . Selbstfahrendes Mahwerkzum Ernten von Grunfut- 
ter mit einer frontseitigen Mahwerkskombi nation 
(24,24'), welche wenigstens zwei Maheinheiten 
(2,2') unnfasst, die von einer Arbeits- in eine Trans- 
portstellung verschwenkbar sind, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der frontseitigen IVIahwerks- 
kombination wenigstens eine weitere seitlich aus- 
ladende Maheinlieit (20,20') im Zwisclienachsan- 
bauraum (7) des Tragerfalirzeugs (1 ) zur VergroBe- 
rung der Arbeitsbreite (17) nachgeordnet ist. 

2. Selbstfahrendes IVIaliwerk nacli Ansprucli 1, da- 
durch gekennzeichnet, dass wenigstens eine der 
naclngeordneten IVIaineinlieiten (20,20') nnittels ei- 
nes verklapp- und langenveranderbaren Auslegers 
(21 ,21') nnit dem Tragerfahrzeug (1) verbunden ist. 

3. Selbstfalirendes IVIahwerk nacli Ansprucli 1 und 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass der langenveran- 
derbare Ausleger (21 ,21') alsteleskopierbarer Aus- 
leger mit wenigstens zwei relativ zueinander ver- 
schiebbaren Teleskopelementen (25,27) ausgebil- 
det ist, und dass dieser mittels eines horizontalen 
Klappgelenks (12,1 2') mit etwa in Fahrtriclitung ver- 
laufender Schwenkachse (13,13') an das Fahrge- 
stell (11) des Tragerfahrzeugs (1) angelenkt ist. 

4. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 und 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass der langenveran- 
derbare Ausleger (21,22) ein Kniegelenk (33) auf- 
weist, welches durch einen Hydraulikzylinder (42) 
als langenveranderbare Drehmomentenstiitze 
uberbruckt ist. 

5. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 4, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Kniegelenk (33) 

durch einen Hydraulikzylinder (42) mittels eines 
Druckbegrenzungsventils (58) als Uberlastsiche- 
rung uberbruckt ist. 

6. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 4, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Kniegelenk (33) 
durch eine integrierte bauliche Einheit von in Reihe 
angeordneten Hydraulikzylindern (42,43) als lan- 
genveranderbare Drehmomentenstutze uberbruckt 
ist. 

7. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 und 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Stellantrieb 

eines langenveranderbaren Auslegers (21,21') 
mindestens einen druckmittelbeaufschlagten Hy- 
draulikzylinder (40) umfasst, und der langenveran- 
derbare Ausleger (21,21') mit einem Wegmesssy- 
stem (51) ausgestattet ist, welches ein Eingangsi- 
gnal fur eine Mikroprozessor gesteuerte Auswerte- 
einheit erzeugen kann. 



8. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 7 da- 
durch gekennzeichnet, dass das Eingangssignal 
des Wegmesssystem (51) einen Ruckschluss auf 
die momentan eingestellte Arbeitsbreite (22) er- 

5 moglicht und diese mittels einer Anzeigeeinheit im 

Fuhrerhaus (14) visualisiert dargestellt werden 
kann. 

9. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 und 2, 
10 dadurch gekennzeichnet, dass das selbstfahren- 

de Mahwerk insgesamt vier Maheinheiten (2,2', 
20,20') umfasst, wobei im Frontanbauraum (6) die 

Maheinheiten (2,2') und im Zwischenachsanbau- 
raum (7) die Maheinheiten (20,20') angeordnet 
15 sind. 

10. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 und 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass das selbstfahren- 
de Mahwerk insgesamt fiinf Maheinheiten (2,2', 

20 3,20,20') umfasst, wobei im Frontanbauraum (6) die 
Maheinheiten (2,2') und im Zwischenachsanbau- 
raum (7) die Maheinheiten (20,20') angeordnet 
sind, und wobei die Maheinheiten (2, 2', 3) gestaffelt 
hintereinander, oderin Reihe nebeneinanderange- 
25 ordnet sein konnen. 

11. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren dervorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 

30 der Betrag wenigstens eines Uberdeckungsbe- 
reichs (28,28') zwischen den auBeren Maheinhei- 
ten (20,20') und den daran anschlieBenden vorlau- 
fenden Maheinheiten (2,2')fernbedienbarvom Fah- 
rersitz aus einstellbar ist. 

35 

12. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren dervorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 

der Betrag eines Uberdeckungsbereichs (28,28') 
40 zwischen den auBeren Maheinheiten (20,20') und 
den daran anschlieBenden vorlaufenden Mahein- 
heiten (2,2') als Funktion der Drehwinkelverschie- 
bungen der Achsund Ausgleichskegelrader eines 
Differentialgetriebes automatisch steuerbar ist. 

45 

13. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren dervorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
die auBenliegenden Maheinheiten (20,20') durch 

50 ein Ortungssystem (29) in Bezug auf ihre Lage quer 
zur Fahrtrichtung (F) gesteuert werden konnen. 

14. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem oder mehreren der vorhergehen- 

55 den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 

das Tragerfahrzeug (1) durch eine Hundeganglen- 
kung in Verbindung mit einer Tipptastersteuerung 
durch eine vorgetaktete Impulsdauer quer zur 
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Fahrtrichtung versetzt werden kann. 

15. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 und 2 
dadurch gekennzeichnet, dass der langenveran- 

derbare Ausleger (21 ,21 ') ein Kniegelenk (33) auf- 5 
weist, um dessen Schwenkachse die auBere 
Maheinheit (20,20') um einen Schwenkwinkel (32) 
von etwa 90° in eineTransportposition verschwenkt 
werden kann. 

10 

16. Selbstfalirendes IVIahwerk nacli Ansprucli 1 und 2 
in Verbindung mit einem odermehreren dervorher- 
gehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass das Fuhrerhauses (14) in der Arbeitsstellung 
des IVIalibetriebs relativ zur Fahrtriclitung (F) liinter 15 
den weitest ausladenden IVIalieinlieiten (20,20') an- 
geordnet ist. 

17. Selbstfalirendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren der vorhergehen- 20 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 

das Fuhrerhauses (14) in der Transportstellung fur 
die StraBenfahrt relativ zur Fahrtrichtung (F) vor 
den weitest ausladenden Maheinheiten (20,20') an- 
geordnet ist. 25 

18. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren dervorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 

die dem Fronanbauraum zugewande Vorderachse 30 
als zweifach Achse (8,8') ausgebildet ist. 

19. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 18, da- 
durch gekennzeichnet, dass die beabstandeten 
Achsen (8,8') einen weiteren Zwischenachsbau- 35 
raum (7') umfassen, derebenfalls Seitenmahwerke 
20,20' aufnehmen kann. 

20. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren dervorhergehen- 40 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 

die Gesamtarbeitsbreite (22) etwa im Bereich von 
1 0 bis 1 3 Metern, vorzugsweise etwa bei 1 1 ,5 Meter 
liegt. 

45 

21. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem odermehreren dervorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Gesamtarbeitsbreite (22) etwa im Bereich von 

13 bis 15 Metern, vorzugsweise etwa bei 14 Meter so 
liegt. 

22. Selbstfahrendes Mahwerk nach Anspruch 1 in Ver- 
bindung mit einem oder mehreren der vorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 55 
die Gesamtarbeitsbreite (22) etwa im Bereich von 

15 bis 20 Metern, vorzugsweise etwa bei 17 Meter 
liegt. 



23. Verfahren fur ein Selbstfahrendes Mahwerk zum 
Ernten von Grunfutter mit einer frontseitigen Mah- 
werkskombination (24,24'), welche wenigstens 
zwei Maheinheiten (2,2') umfasst, die von einer Ar- 
beits- in eine Transportstellung verschwenkbar 
sind, wobei 

a) wenigstens zwei Maheinheiten (2,2') einer 
frontseitigen Mahwerkskombination (24,24') 
um etwa in Fahrtrichtung (F) verlaufende 
Schwenkachsen (13,13') in eineTransportpo- 
sition verschwenkbar sind 

b) zwei weitere Maheinheit (20,20'), die im Zwi- 
schenachsanbauraum (7) an langenverander- 
barer Teleskopauslegern (21,21') am Fahrge- 
stell (1 1 ) des Tragerfahrzeugs (1 ) angelenkt um 
etwa in Fahrtrichtung (F) verlaufende 
Schwenkachsen (13,13') in eine Transportpo- 
sition verschwenkbar sind 

c) das Fuhrerhaus (14) als Drehkabine von sei- 
ner Ausrichtung im Mahbetrieb in Fahrtrichtung 
(F), in eine Ausrichtung (F') fur den Transport- 
betrieb um etwa 180° verschwenkbar ist. 
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